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Gegenstand vorJiegcnder Erfindung iat eine Beob- 
achtungseinricbtung mit einer opiischcn Beobachtungs- 
vorrichtung und einem xu dcrcn EinstcUuag dienenden 
verstellbiren Stativ. Derartige Elflrichtungen werden von 
Ochirnchlrurgcn zur Auifiihrung von Eingriffext bci- 
spielsweise zum SchUetsen besch&digter BlutgefMsie, be- 
ndtigt well die zu behandelnden Organteile und die ver- 
wendeten Imtnunente so kleine Dlmensionen habcxu 
dats sit nur in entsprechender optischer Vergrdssenmg 
- vorzugsweise stertoskopisch - bcobachtbar sind. Bei 
bckanntcn Einrichtungen diescr Art ist die Beobach- 
tungsvorrichtung, z.B. ein Binokular-Mlkroskop, kar- 
danisch an einem selbst hdhenverstelibaren Gelenkgestell 
so befcitigt, dass « in alle Punkte jeder Einsteilungs- 
ebene versteiibar und jeweils auf den gewtinschten Ob- 
jektort orientierbar 1st Dabei tern aber die Vemeilung 
voraua, dass der betreffende Chirurg die Operation un- 
terbricbt und unier Gebraucb seiner Httnde die ge- 
wtlnachte Veritellung herbeifUhrt. Ausserdem muss nacb 
der neuen Orientierung dcs Beobachtungsgcriites prak- 
liscfa immer aach die optische Scharfsteilung wieder ein- 
gestrilt werdcn- Derartige Neueinsteliungcn sind zritrau- 
bend, und ex ware wiinschbar, dass sie ohne Gtbrauch 
der Hande durch den Chirurgen bewerkstelligt warden 
kttnnten. 

Die erfindungsgem*sse Einrichtung ist dadurch ge- 
kennzeichnet dass mit der Beobachtungsvorrichtung 
eine KopfstUtze mechanisch verbunden ist und dass in 
ditser Kopfstiitzc Steuerorgane flir steuerbare Antriebs- 
einheiten von Stativteilen der&rt angeordnot sind, dass in 
AbhMngigkeit davon, weiche Steuerorgane unter Wir- 
kung entsprechender Kopfbewegungen des Beobachters 
rclauv zur KopfstUtze betflugt werden, die davon ge- 
steuerten Antriebseinheiten Bewegungen der Beobach- 
tungsvorrichtung in entsprechenden Richtungen auslo- 
sen. Mit Vorteil wird vorgeschen, dass der Beobach- 
rungson, auf den die Beobachtungsvorrichtung einge- 
steilt ist, in mindestens eincr Richtung relariv zu einem 
feststehenden Stativteil 'translatorisch versteiibar ist und 
dass die Beobachtungsvorrichtung jeder diescr w&hlba- 
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ren Einstellungcn durch Kopfbewegungen dcs Beobac 
ters relativ zu der damit verbundehen Kopfsttitze um c 
jeweiis eingestclltc Objektiv als Drehzcntrum in mine 
«ens emer Drehrichtung schwenkbar ist Dadurch wi 
dcra Beobachter ennttgiicht, die Opexationsstelle ledi 
lich durch entsprechende Kopfversteilung aus einer a 
dercn, giinatigcren Blickrichtung zu bctrachten, wob 
die Scharfeinstellung aufrecbterhalten bleibt, weil'Ja d 
Schwenkung der Beobachtungsvorrichtung um cincn f 
stcn Objekton (Opcrationssteile) als Drehzentnun e 
folgt 

Damit an der Beobachtungsvorrichtung andere £ 
stanzen zum Objekton einstellbar sind, ist mit Vonc 
ein Gerfctetrager vorgesefaen, an wclchcm die Beobao 
tungsvorrichtung zusammen rait der KopfstUtze zur opt 
schen Scharfsteilung auf den Objcktort in der Beoi 
achtungsrichrung, d. h. in Richtung der optischen Achs 
versteiibar isz, um zwei je auf den Objektort gerichtei 
winklig zueinander orientiertc Drchacfascn verschwenl 
bar ist 

Bei einer einfachen, aber nicht alien Anforderunge 
genilgenden AusfUhrungsfonn der erfindungsgemSsse 
Einrichtung kann der Gcratetrfiger um ein auf den Ob 
jektort gerichtetes Drehlagcr in einem Winkeian 
schwenkbar scut und der Winkeiann kann um ein eber 
falls auf den Objekton gerichtetes Drehlager seinersei. 
in einem in mindestens eincr Richtung translatoruc 
verstelibaren StSndeneil schwenkbar scin. 

In einer bevorzugten AusfUhrungsfonn wird abe 
der Gerfitetrager einen Seitenteil eines Gelonkparallelc 
grammes bilden, stets auf eine den jeweiligen Objektor 
definierende offenc Ecke des Parallelograrames *gcrich 
tet bleiben und in der Paratlelogrammebene um dies* 
offene Parallelogranunccke schwenkbar sein. Mit eros 
sem Voneil ist vorzusehen, dass zur wahlweisen Freigabt 
von Schwenkbewegungen der Beobachtungsvorrichtunc 
um einen eingestcllten Objcktort einerseits oder zur Frei 
gabe von translatorischen Versteiibewegungen diesesOb 
jektones anderseiw entsprechende Feststellorgane geids* 
werden xonnen. Die reincn Schwenkbewegungen de: 
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G.eratetragers bzw. der Beobachtungsvorrichtune: urn 
2wei iich im eingesteilten Objektort kreuzende Dreh- 
achsen sind gegebenenfalls. sofern geeignete Gewichts- 
ausgieichmechanismen vorgesehen werden. ohne beson- 
dttt Schwierigkcitcn auch direkt durcli die Einwirkun- * 
gen des Kopfes auf die Koptstutze erzeuabar. Hingegen 
ist das nicht so einfach fiir die Erzeugung der zur Eia- 
steilung tines anderen Objektones notwendigen trans- 
latorischen Verschicbebcwegungen des Gerfctetragers. 
Dazu sind zweckmiissigerweise emsprechende Antriebs- 10 
motoren und 2ugeordnete Steuerorgane in der Kopf- 
stlitfe vorzusehen. Die Versteilung des Objektones kann 
durch Verschiebebewegungen von Stadvteiien in drei 
Richtungea oder durch Verdrebungen von Stativteilen 
in mindestens zwei Richtungea, kombiniert mit einer Be- u 
wegung in der jeweiiigen Beobachtungsrichtung erfolgen. 

AusfUhrungsbeispiele des Erfmdungsgegenstandes 
sind in der Zeichnung dargestellt. Es zeigen: 

Fig. 1 einen Aufriss durch eiaen Teil einer ersten 
Ausfiihningsform, a 

Fig. 2 einen Aufriss durch eine vervollkommnete, be- 
vorzugte Ausftihrungsfotm in halbschemauscher Dar- 
stellung, 

Fig. 3 einen Teilgrundriss nach der Linie III— III von 
Fig. 1, * 

Fig, 4 ein elektrisches Prinzipschema fllr die Steue- 
rung der Motoren von Fig. 2. 

Gemass Fig. 1 ist ein Maschinenstanderteil 1 in nicht 
dargesteiiter Weise in mindestens einer der schematisch 
eingezeichneten Koordinatenrichtungea X, Y, Z relativ :o 
zu einzm feststehenden Stativsockel translatorisch ver- 
schiebbar. In einem mit dem Stfindeneil 1 verbundenen 
Drehlager 2 1st eta Winkejana 3 urn die Achse A, dreh- 
bar griiagen. Am ireien Eade des Winkelarmes 3 ist ein 
Drehlager 4 filr dca Tragktirper 5 einer Beobacatungs- 35 
vorrichrung 6 eingesetzt, so dass der Kttrper 5 samt dem 
Beobachtungsgerfit 6 um die Dreaachse A, drehbar ist. 
Die Drehachsen A« des Winkelarmes 3 bzw. A 4 des 
TragkSrpera 5 kreuzen sich im Punkt 0, der den Objekt- 
ort bildet. Am Tragkfirper 5 ist eine Fllhrungsschiene 7 « 
derart befestigt, dais in einer Ftihrungsnut dieser 
Schiene 7 ein Binokular-Mikroskop 7 ais Beobachtungs- 
gerat und eine damit durch einea eemeinsamen Trttger 
60 verbundene KopfstUtze 8 in Rlcntuag des Pfeiles P 4 , 
d. h. in Richtung von und zum Objektort O venchieb- <s 
bar isu was in aa sich bekannter Weise Uber einen Zaha- 
stangentrieb mit einem Einstetlrad 70 erfolgen kann. 
Das Binokular-Mikroskop 6 bleibt also bci Verdrehun- 
gea des Tragkdrpers 5 um die Achse A, und des Win- 
kelarmes 3 um die Achse A, stets aui den Objektort O so 
gerichtet und scharf eiagesteilt. Die Kopfstiiue 8 gestat- 
tet das Hineinstecken des Kopfes des Beobachters in die 
entsprechend gestaltete Wtilbung und die Ausldaung der 
gewiinschten Drehbcwegung des Binokuiar-Mikroskopes 
um den eingesteilten Objektort O ais Drehzentrum dU ss 
rekt durch Ubenraguag entsprechender Kopfbewegun- 
gen vom Kopf auf die KopfstUtze 8 und die Schiene 7 
auf den Kflrper 5. Damit ist es also einem Chimrgcn 
mdglicn, ohne Gebrauch der Hande die Blickrichrung 
auf die Operationssteile im Ort O zu verstellen. 

In der bevorzugten Ausfuhrungsform nach den Fig. 
2-4 ist mit 10 ein feststehender Stativsockel bezeichnet, 
in welchem ein Schiitten 11 mit Hilfe einer Schraubspin- 
dcl 12 in Richtung der Koordinaxenachse X translato- 
risch vcrschiebbar ist. Der Motor 13 und ein seibsthem- " 
mendes Getriebe 130 dienen zum Antrieb dcr Schrnub- 
spindel 12. Sofern der Motor 13 nicht arbeitex, werden 



Verschiebebeweguneen des Schlittens 11 in Richtung 
durch das seibsthemmende Getriebe 130 blockien. Aui 
ein selbsthemmendes Getriebe 130 kann verzichtet wer- 
den. sofern ais Motor ein soaenanntcr Bremsmotor ver- 
wendet wird, der Drthbeweeungen seiner Abtriebsachse 
nur in eingcschaltetem Zustand zuliisst. Genereil wird im 
folgenden ein Bewegungsantrieb mit der Eigenschaft, die 
davon beherrschte Bewegune nur gewollt zuzulassen, ais 
steuerbare Antriebseinheit bezeichnet_Sie koante auch 
hydraulischer oder pneumatischer Art scin. In einer 
Fuhrungsnut des Schlittens 11 ist ein zweiter Schlitten 

14 mit Hilfe einer weiteren steuerbaren Antriebseinheit 

15 in Richtung der Y-Richtung hin- und herverschieb- 
bar. Der Schlitten 14 tragi ein vertikales Flihmngsrohr 
16, in welchem mit Hilfe einer drittea steuerbaren An- 
triebseinheit 17 eine Zahastange 18 in Z-Richtung ver- 
tikal auf- und abverstellbar ist. 

Am oberen Ende der Zahnstaage 18 ist ein Lager* 
block 19 mit Drehlagern 20 filr eine darin drehbare 
Welle 21 befestigL Zur Drehung der Welle 21 um ihx* 
Achse B, d. h. zur Verfladerung des Drehwinkels B t 
dient eiae steuerbare Antriebseinheit mit einem Motor 
22, einem selbsthemmenden Vorgelege 220 und einem 
Zahnradgetriebe 221. Die Welle 21 bildet zutammen 
mit zwei Veri&ngerungen 211, 212 eine Seite eines Ge« 
lenkparallelogTammes, zu welchem die dazu parallelen 
Gestangeteile 23, 24 und die quer dazu orientierterit un- 
ter sich ebenfalls parallelen Gestangeteile 25, 26 gcb&- 
ren, die Gegeagewichte 250, 260 tragen. Zur VerSnde- 
rung des Parallelogrammwinkels zwischen den gelenkig 
verbundenen Gestilngeteilen 21 und 25 dient eine steuer- 
bare Antriebseinheit 27. 

Gemk&s dem Grundrisa nach Fig. 3 sind die rechten 
Enden der Gestangeteile 23, 24 ais Gabeln auiQcbQdet, 
weiche iiber paarweise aufeinander ausgerichtete Vcr- 
bindungsgelenke 230, 240 mit einem Halbzyiindenaan- 
tel 29 gelenkig verbunden sind, der also eine zu den Par- 
allelogrammstangen 25, 26 parallele Parallelogramm- 
seite bildet Die Verbindungsebene C-C der Gclenkc 
240 und 230 schneidet die Schwenkachse B der Welle 
21 bzw. der Parallclogrammebene im Objektort O, der 
ais offene Ecke des Geienkparallelogrammes 21-23-24- 
25-26-29 zu bezeichnen ist. 

Mit dem Halbzylindermantel 29 ist, parallel zur 
Ebcne C durch die Gelenke 230-240, ais eigentlicher 
Tragk&rper fllr das Binokular-Mikroskop 31 und die 
damit verbundene fCopfstiltze 32 eine Fuhrungastange 
30 fest verbunden, in welcher das Binokulargerdt mit- 
tels eines Einstellriidcherts 33 in Richtung zum Objekt- 
ort O zwecks optischer Scharfeinstellung verscfaoben 
werden kann. In der heimffJrmigen Kopfstiitzte 32 sind 
Schalter S„ S,, S 5l S 4 angeordnet. deren Bau- und Wlr- 
kungsweise in bezug auf Fig. 4 genauer eriautert wird. 
Vorlaufig sei nur erw&hnt, dass sie dazu bestimmt sind, 
unter der Einwirkung von Kopfbewegungen des Beob- 
achters bzw. des Chirurgen entweder Verachwenkbewe* 
gungen des Binokular-Mikroskopes 31 um die Achse B 
und in der schwenkbaren Ebene C um den Objektort O 
ais Drehzentrum oder translatorische Verschicbungcn 
des Objektones O in einer oder mehreren der Richtun- 
gen X, Y, Z an den entsprcchenden steuerbaren Aa- 
triebseinheiten auszulosen. 

Mit- 40 ist cin Opcrationstisch auf einem Sockel 41 
bezeichnet. Auf dem Operationsiisch ist ein Patient 42 
dargestellt. an welchem eine Gchirnopcraiion an der 
Stelle O auscetiihrt werden soil. Aut diese Stelle O wird 
das Binokular-Mikroskop 31 eingestellt. Ein Pedalschal- 
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:er SP ist am Boden angeordnet una in den Fig. 2, 3 und 
^ gezeichnet. Sein Schaltann kann nut dem Fuss des Be- 
obachters in eine w&hlbare von drei Steiiungen D, F, T 
(Fig. 3, 4) eingestellt werden. la der Grundsteilung F des 
Schalters SP spcrn er samtliche Verstellbewegungen des 
Binokular-Mikroskopes 31. In der Stellung D la^st er 
Drehbewegungen des Binokular-Mikroskopes um den 
eingesteilten Objekton O zu, spern aber alle Transla- 
tionsbewegungen. In der Stellung T spern er alle Dreh- 
bewegungen des Binokular-Mikroskopes 31 um den Ob- 
jekton O, gibt aber die translatorischen Bewegungen des 
Lagerblockes 19 und damit des Objektones O in X-, 
Y- und Z-Richtung freu 

In Fig. 4 sind drei Motoren, Mx,My, Mz,zur Beherr- 
schung der rransiatorischen Verschiebunz derZahnstange 
18 bzw.des Lagerblockes 19 fUr die Welle 21 desGtienk- 
parailelograrames von Fig. 2 in den X- bzw. Y- bzw. Z- 
Richtungea und zwei Motorcn M und M zur Beherr- 
schung der Drehbcwegungen des Binokular-Mikrosko- 
pes 31 um den eingestellten Objekton O gezeichnet. Zur 
Steuerung dieser Motoren dienen gemass Fig. 4 vier an 
der KopfstUtze 31 befestigte Schalter S lt S,, S,, S, und 
der Pedalschaiter SP mit den drei Steiiungen D. F, T. 

An ein Wechselstromnetz ist die Primarwicklung U» 
eines Ubcrtragers U angcschlossen. An den Ausgangs- 
klemmen semer gegen Erde symmetrischen Sekundir- 
wicklung U, entstehen zueinander gegenphasigc Wech- 
selspannungen V bzw. R. Wenn der PedalachaJter SP in 
der dargcstellten Ruhelage ist. kann keiner der Motoren 
durch Anlegen der Spannung V oder R in Betrieb ge- 
setzt werden, weil ihre Stromwege zum Mittelabgriff der 
Wicklung U, unterbrochea bleiben. In der Stellung T des 
Schalters SP sind die drei Trans la tionsmotoren Mx, My, 
Mz mil ihren AusgKngen an den geerdeten Mittelabgriff 
der Wicklung U, angeschlossen und in der Stellung D die 
A us gangs der be i den Drehmotoren M und M. Die Schal- 
ter S weisen je einc einen achsial beweglichen Drucksnf t 
uberdeckende Gummihaube H auf, damit durch die 
grossere oder kleinere And ruck k raft des Kopfes gegen 
einen Schalter der KopfstUtze 32 der betreffende SchaU 
ter aus der dargcstellten Schaltstellung umgeschaltet wer- 
den kann. Die Schalter S, und S, sind einfache Ein- und 
Ausschalter. Wenn der Kopf nach rechts zur Betatigung 
des Schalters S, gedrtickt wird, werden die V-Eingange 
der Motoren Mx und M an die Spannung V (Vorwarts- 
lauf) angeschlossen, laufen aber nur effektiv vorwarts, 
sofern die Motorausgangc an den Mittelabgriff der 
Wicklung U t angeschlossen sind. Umgckehrt bewirkt ein 
Driicken des Kopfes nach links die Betatigung des Schal- 
ters S lf d. h. die Anschaltung der r-Eingfinge der betref- 
fenden Motoren Mx bzw. My an die Spannung R (Riick- 
wartslauf). 

Die Schalter S % und S< sind doppelpoiige UmschaJter, 
die unter Einfluss einer mittleren Andruckkraft in der 
gezeichneten Aus-Stellung verbleiben, bei GrOsserwer- 
den der Anpresskraft die eine Spannung V an die V- 
Eingange der gesteuenen Motoren anlegen und bet Klei- 
nerwerden der Anpresskraft die gegenphasige Spannung 
R an die r-Eingange der gesteuerten Motoren anlegen. 
Es ist leicht einzusehen, dass der Schalter S a . der von der 
Unterseite der den Schadel des Beobachters ubergrei- 
fenden Wolbung der KopfstUtze 32 absteht, den Motor 
Mz fiir die Venikaibewegung (Z-Richtung) des Lager- 
blockes 19 fUr die Welle 21 des Gelenkparailelogram- 
mes beherrscht. Der SchalterS* ist gemass Fig. 2 an der 
Innenseiie der an der Slim des Beobachters anlicgenden 
KoptstUtzenwolbung angeordnet, in Fig. 4 aber zur dent- 
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lichen Darstellung der Schaitfunktion umgcklappt dar- 
-gesteilt. 

- Selbsrversvandlich sind vieleriei andcre in den Rah- 
raen der Erfindung tallende Mogiichkeiten zur Realisie- 

5 rung der gestellten Ziele denkbar. So kann es z. B. vor- 
teUhatt sein, fiir die Drehbewegungen des Beobachtungs- 
gerates in der KopfstUtze 32 an Stelle von Schaltern fUr 
Ja-Nein bzw. Vorwarts-Sdllsunds-Rucicwarasteucnang 
einen Anaiog-Steuergrossengeber fUr Servomotoren vor- 

10 zusehen oder z. B. fiir die Drehbewegungen besondcrc 
Steuerorgane in der KopfstUtze anzuordnen. • 

PATENTANSPRUCH 
Beobachtungseinrichrung mit einer optiscben Beob- 

u achtungsvorrichtung und einem zu dercn Einstcllung 
dienenden verstellbaren Stativ, dadurch gckennzeichnet, 
dass mit der Beobachtungsvorrichtung cine KopfstUtze 
mechanisch verbunden ist und dass in dieser KopfstUtze 
Steuerorgane fiir stcuerbare Antriebseinhetten von Sta- 

40 tivteiien deran angeordnet sind, dass in Abhangigkeit 
davon, welche Steuerorgane unter Wirkung emsprechen- 
der Kopfbewegungen des Beobachters rdativ zur Kopf- 
stiitze betatigt werden, die davon gesteuerten Antriebs- 
einheiten Bewegungen der Beobachtungsvorrichtung in 

25 entsprcchenden Richtungen ausltisen. 

UNTERANSPROCHE 
1. Einrichtung nach Patentanspruch, vorzugsweise 
mit einem Binokular-Mikroskop als Beobachtungsvor- 

* richtung, dadurch gckennzeichnct, dass der Objekton 
(0) t auf den die Beobachtungsvorrichtung (8, 31) ein- 
gesteilt ist, in mindestens einer Richtung (X f Y, Z) rela- 
tiv zu einem tcststehenden Stativteil (10) translatorisch 
ventellbar ist und dass die Beobachtungsvorrichtung 

33 (8, 31) in jeder dieser wahJbaren Einsteilungen durch 
Kopfbewegungen des Beobachters relativ zu der datkit 
verbundenen KopfstUtze (8, 31) tun den jeweils einge- 
stellten Objekton (O) als Drehzentrum in mindestens 
einer Drehrichtung schwenkbar isL 

46 2. Einrichtung nach Unteranspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass ein Geratetrager (5, 30), an welchem 
die Beobachtungsvorrichtung (6, 31) zusammen mit der 
KopfstUtze (8, 32) zur optischen Scharfstellung auf den 
Objekton (O) in der Bcobachtungsrichtung verstellbar 
ist, um zwei je auf den Objekton (O) gerichtete, winklig 
zueinander oricntiene Drehachsen (A„ A«) verschwenk- 
barist. 

3. Einrichmng nach Unteranspruch 1, dadurch ge- 
a kennzeichnet, dass der Geratetrager um ein auf den Ob- 
jekton (O) gsrichtetes crstes Drehlager (2) in einem 
Winkelarm (3) schwenkbar ist und dasi der Winkelann 
(3) um ein ebenfaJls auf den Objekton (O) gcrichtetcs 
zweites Drehlager (4) in einem nach mindestens einer 

35 Richtung (X, Y, Z) uanslatorisch verstellbaren Stander- 
teil (1) schwenkbar isu 

4. Einrichtung nach Unteranspruch 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass der Geratetrager (23, 30) einen ver- 
stellbaren Sekemeil (29) eines Gelenkparallelogrammes 

w (212, 23, 24, 25, 26, 29} und stets auf eine den jeweili- 
gen Objekton (O) definierende, otfene Ecke dieses Par- 
allelogrammes gcrichtet bleibt und in der Parallelo- 
grammebene um diese offene Ecke des Parallelogram- 
mes schwenkbar ist. 

« 5. Einrichtung nach Unteranspruch 4, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Paralleloerammebcne um eine 
ibentails stets auf die genannte offene Ecke (Objekton 
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0} gerichtete und einen Seitei^iJ des Gelenkparailelo- 
graxnmes bildendo Achie (21) in Lagcrn einca Stativ- 
teiles (19) schwcnkbar isl 

6. Einricfatung nach eihera der UntcransprtlEfce 2 bis 
5. dadurch gekennzeichnec, dasa air wahlweisen Frei- 



gabc von Scu. jnkbewegungen der Beobacfatungsvor- 
richtung (6, 31) urn ciaca eiagwicliten Objektort (O) 
"einersrits oder zur Frcigabc von tranalatoriscben Vcr- 
- stelibewegungen dieses Objektortes (O) andcracits ent- 
3 sprechenae Feststeilorgane ge!5st werden kfanen. 
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